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(3) Einparkhilfe 

Durch die erfindungsgemaBe elektronische MeB- und 
Steuervorrichtung kann ein Kraftfahrzeug optimal in eine 
Parklucke manovriert werden. Ein Sensorsystem erkennt 
und vermiSt die geometrische Lage der Parklucke. Eine 
Steuereinhett berechnet optimale Manovrierparameter und 
eine Ausgabeeinheit gibt den optimalen Weg uber optische 
und akustische Informationen an den Fahrzeuglenker und/ 
oder greift automatisch in die Fuhrungssysteme des Kraft - 
f ahrzeugs ein. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft eine elektronische MeB- und 
Steuervorrichtung nach dem Oberbegriff des Patentan- 
spruchs 1. 

Eine derartige MeB- und Steuervorrichtung eignet 
sich insbesondere als Einparkhilfe fur Kraftfahrzeuge. 

Aus der DE-OS 35 03 352 ist eine Etnpark-MeBanzei- 
ge bekannt, die aus einer kastenformigen Bewehrung 
besteht, in der eine Ultraschall- Sendeeinrichtung und/ 
oder Lichtstrahlvorrichtung eingebaut ist, die im Be- 
reich des Armaturenbrettes mit einer digitaien Anzeige 
in Verbindung stent 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine MeB- 
und Steuervorrichtung anzugeben, die die Abmessun- 
gen eines Raumes bestimmt und die optimalen Ma- 
novrierparameter berechnet, um ein bewegtes Objekt 
in den Raum einzufUhren. 

Diese Aufgabe wird durch die im kennzeichnenden 
Teil des Patentanspruch 1 angegebenen Merkmale ge 
lost. Vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbildungen 
sind den Unteranspriichen zu entnehmen. 

Durch die Erfindung ergibt sich eine Kosteneinspa- 
rung durch Zeitgewinn beim Einparken von LKW mit 
Anhanger oder grofiraumigen Spezialfahrzeugen, au- 
flerdem wird die Schadenshaufigkeit beim Einparken 
eines Kraftfahrzeuges verringert. 

Die Erfindung wird anhand eines Ausfuhrungsbei- 
spiels naher erlautert unter Bezugnahme auf schemati- 
sche Zeichnungen. 

GemaB Fig. 1 soil ein Kraftfahrzeug F in eine Park- 
lucke L manovriert werden. Die Abmessungen der 
Parklucke L sind in den meisten Fallen durch die Geh- 
steigkante GK und die ruhenden Kraftfahrzeuge Au M 
vorgegeben. 

Die erfindungsgemaBe Losung sieht vor, daB am 
Kraftfahrzeug Fangebrachte Sensoren S/die geometri- 
sche Lage der Parklucke L in Bezug auf das Kraftfahr- 
zeug Fvermessen. Eine Steuereinheit berechnet die op- 
timalen Manovrierparameter unter Berucksichtigung, 
daB die ruhenden Kraftfahrzeuge Au A2 und die Geh- 
steigkante GK nicht beriihrt werden und die Lenkeigen- 
schaften und die Dimensionen des Kraftfahrzeuges F 
bekannt sind. Eine Ausgabeeinheit informiert den Fahr- 
zeuglenker uber das optimale Einparkmandver und 
kann Warn- und automatische Fiihrungsfunktionen 
ubernehmen. Als Sensoren 5/ werden z.B. Infrarot- oder 
Ultraschall- oder Mikrowellen-Sender und -Empfanger 
verwendet Die Abmessungen der Parklucke L werden 
durch trigonometrische Berechnungsverfahren oder 
durch Laufzeitunterschiede ( Echolot) der optischen 
oder akustischen Signale bestimmt. 

Ein Computer, in dessen Speicher die Abmessungen 
des Kraftfahrzeuges F, die Lenkeigenschaften ( 2-Rad-, 
4-Radlenkung, maximaler Einschlagswinkel, minimaler 
Kurvenradius, etc.) und die tolerierten Abstande zu den 
anderen Kraftfahrzeugen Au A 2 und zur Gehsteigkante 
u. a. eingespeichert wird, berechnet 

a) die Endstellung des Fahrzeuges Fin der Parkluk- 
keL, 

b) die moglichen Manovrierwege zur Erreichung 
der Endstellung des Fahrzeuges Fin der Parklucke 
L,und 

c) den optimalen Weg fur das Kraftfahrzeug L in 
die Parklucke L z.B. uber die Optimierungsbedin- 
gung: Minimierung der Richtungswechsel. 
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Die Ausgabeeinheit informiert den Lenker des Kraft- 
fahrzeuges Fbeispielsweise uber eine Anzeigetafel uber 
den optimal berechneten Weg des Fahrzeuges Fin die 
ParklOcke L und gibt akustische Anweisungen fur das 
5 momentane Steuermandver oder optische Anweisun- 
gen uber z.B. Pfeile auf der Anzeigetafel. Des weiteren 
warnt die Ausgabeeinheit auf Wunsch vor Kollisionen 
mit den ruhenden Kraftfahrzeugen Au A2 und der Geh- 
steigkante GK oder es wird uber mechanische Systeme 
10 in den Steuerungsablauf, z. B. Bremsen vor Kollision 
oder Lenken, des Einparkvorganges eingegriffen. 

GemaB Fig. 2 sind in einem Ausfiihrungsbeispiel je 
zwei Sensoren Si, 52, S3, S4 in die vordere und hintere 
StoBstange eines Kraftfahrzeugs integriert. 
15 Ein Sensor besteht aus je einem Mikrowellen 
(lOOGHz)-Sender- und -Empfanger und einer monoli- 
thisch integrierten phasengesteuerten Gruppenantenne. 
Die SensorgroBe betragt etwa l-5cm 2 . Der Sender 
gibt 80ns Pulse mit einer Wiederholfrequenz von 10kHz 
20 auf die Antenne, die ihre Strahlkeule K in der Ebene von 
OL nach UL periodisch schwenkt (die Keule durchlauft 
in 1/1 00s den Winkel OL-UL). Das von einem Hindernis 
(A 1, S2, GK) reflektierte Signal wird wieder von der 
Antenne aufgefangen und dem Empfanger zugeleitet. 
25 Aus Keulenrichtung und Zeitverzogerung des reflek- 
tierten Signals wird die im Winkelbereich OL-UL lie- 
gende Geometrie der Parklucke L bestimmt (Fig. 2). 
Die Information der anderen Sensoren liefert das Ge- 
samtbild der Parklucke L Nach jedem lOOsten Durch- 
30 lauf schwenkt die Antenne nach oben, um zu uberpru- 
fen, ob der Vertikalraum der Parklucke L auch frei ist 
(z.B.uberstehendes Dachgepack). 

Die grundsatzliche Geometrie der Parklucke L wird 
bestimmt im ersten Durchlauf in etwa einer l/100s. Es 
35 bleiben jedoch einige tote Winkel, die nicht von den 
Strahlenkeulen uberstrichen werden. Diese toten Win- 
kel andern sich beim Manovrieren, so daB der Rechner 
bald ein vollstandiges Bild der Lucke hat, und lediglich 
die Lage des Fahrzeugs F und eventuelle Anderungen 
40 der Lucke (z.B. Wegfahren des Kraftfahrzeuges ^i) zu 
uberwachen hat. Ein Manovrierweg und die zugehorige 
Lenkradstellung wird berechnet aus der dem Fahrzeug- 
hersteller bekannten Lenkgeometrie und mit der ge- 
wiinschten Optimierungsstrategie. 
45 Die Geometrie der Parklucke, die Fahrzeugposition 
und der Manovrierweg werden auf einem Bildschirm 
angezeigt. Die notwendige Lenkradstellung wird durch 
Sprachausgabe angegeben (links-rechts, Halt, Vor- 
warts-, Ruckwartsgang). Ein Warnsignal ertont, wenn 
50 das Fahrzeug naher als 5 cm zum Luckenrand steht. 

Auf dem Bildschirm kann die Parklucke L eingeengt 
werden zu einer reduzierten Lucke L\ z.B. wenn ein 
Lastwagen auf einem unbekannten Gelande nach Fig. 3 
einparken will. 

55 Die Lucke L ist definiert durch den Gehsteig G, die 
Rampe RA und das parkende Auto A\. Der Fahrer gibt 
die Werte fur die reduzierte Lucke L' uber die Steuer- 
einheit ein zur Berechnung der optimalen Manovrierpa- 
rameter. Die Ausgabeeinheit gibt dann die entsprechen- 
60 den Einparkinformationen an den Fahrer. 

Die Erfindung ist nicht auf das angegebene Ausfiih- 
rungsbeispiel beschrankt, sondern ist fur viele Ma- 
novrieraufgaben, z.B. durch Wahl geeigneter Optimie- 
rungen auf andere bewegte Objekte ubertragbar. 
65 Bei einer Flugzeuglandung konnen z.B. mm-Wellen- 
Sensoren in Nase und Flugel des Flugzeugs die Hohe 
uber dem Boden, den Geschwindigkeitsvektor und die 
Neigung auch bei Nebel messen. Das Steuerungssystem 
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uberpruft, ob die berechneten Parameter im fur den 

Flugzeugtyps zulassigen Phasenraum liegen und em- Hierzu 1 Seite(n)Zeichnungen 

scheidet Qber die folgenden Reaktionen des Flugzeugs. 


Patentanspruche s 

1. Elektronische MeB- und Steuervorrichtung, ins- 
besondere eine Parkhilfe fGr Kxaftfahrzeuge, da- 
durch gekennzeichnet, 

— daB Sensoren (S,) die an einen bewegten io 
Objekt (F) angebracht sind, die geometrische 
Lage eines Raumes (R) erkennen und vermes- 
sen, 

— daB eine Steuereinheit die optimalen Ma- 
novrierparameter bestimmt, um das bewegte is 
Objekt (f) in den Raum (L)einzufiihren, und 

— daB eine Ausgabeeinheit diese optimalen 
Mandvrierparameter ausgibt und geeignete 
manuelle und/oder automatische Fuhrungs- 
funktionen des bewegten Objektes (f) aus- 20 
fuhrbar sind. 

2. Elektronische MeB- und Steuervorrichtung nach 
Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, 

— daB die Sensoren (S,) im AuBenbereich des 
bewegten Objektes (f) angebracht sind, und 25 

— daB die Sensoren (Si) als optische oder aku- 
stische oder Mikrowellen-Sender und -Emp- 
fanger ausgebildet sind. 

3. Elektronische MeB- und Steuervorrichtung nach 
einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch ge- 30 
kennzeichnet, daB die Abmessungen des Raumes 
(L) durch trigonometrische Verfahren und/oder 
Laufzeitmessungen der elektromagnetischen und/ 
oder akustischen Signale bestimmbar sind. 

4. Elektronische MeB- und Steuervorrichtung nach 35 
einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Steuer- und Ausgabeeinheit 
computergesteuert sind, derart, daB aus den Ab- 
messungen und den Lenkeigenschaften des beweg- 
ten Objektes (F) f sowie aus den Abmessungen des 40 
Raumes (L) die Endstellung des bewegten Objektes 
(f) im Raum (L), sowie mogliche Manovrierbewe- 
gungungen zur Erreichung der Endstellung des be- 
wegten Objektes (f) im Raum (L) berechnet wer- 
den und die optimalen Manovrierparameter be- 45 
stimmbar sind und die Ausgabeeinheit den vom 
Computer berechneten optimalen Weg optisch 
und/oder akustisch angibt. 

5. Elektronische MeB- und Steuervorrichtung nach 
einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch ge- 50 
kennzeichnet, daB die Ausgabeeinheit uber mecha- 
nische und elektronische Systeme in den Steue- 
rungsablauf des bewegten Objektes (f) eingreift. 

6. Elektronische MeB- und Steuervorrichtung nach 
einen der vorhergehenden Anspruche, dadurch ge- 55 
kennzeichnet, 

— daB das bewegte Objekt (F) ein Kraftfahr- 
zeug und der Raum (L) eine Parklucke dar- 
stellt, und daB Sensoren (Su S2, S3, S4) an den 
jeweiligen Enden der vorderen und hinteren 60 
StoBstange des Kraftfahrzeuges angebracht 
sind. 

7. Elektronische MeB- und Steuervorrichtung nach 
einem der vorhergehenden Anspruche. dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Sensoren (Si, S2, S3, Si) aus 65 
einen Mikrowellen-Sender und -Empfanger aufge- 
baut sind, die mit einer phasengesteuerten Gruppe- 
nantenne verbunden sind. 
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